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La présente invention concerne un procédé de chargement/déchargement d'un espace de chargement délimité par des éléments de
structure d'au moins un véhicule routier ou ferroviaire, ou un conteneur avec des charges comprenant notamment des voitures
et/ou du fret, consistant a utiliser un manipulateur motorisé associé au véhicule pour déplacer les charges de l'extérieur de l'espace
de chargement vers une position de chargement sur les éléments de structure dans I'espace de chargement et inversement, caracté -
risé en ce qu'il consiste a : - saisir ou importer des données primaires relatives aux charges dans un automate, - calculer automati-
quement la position optimale de chargement pour chaque charge, - déterminer les déplacements automatisés du manipulateur mo -
toris€, - saisir automatiquement a l'aide du manipulateur motorisé une palette dans une position de stockage dans l'espace de char-
gement et positionner ladite palette dans une position de chargement située a l'arriére du véhicule, - disposer une charge sur la pa-
lette, et - déplacer automatiquement la palette supportant la charge dans sa position de chargement optimale et la verrouiller sur
les éléments de structure du véhicule de maniére automatique et pilotée par l'automate.
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PROCEDE DE CHARGEMENT ET DE DECHARGEMENT D’UN
ESPACE LOCALISE SUR UN VEHICULE

Domaine technique

La présente invention se rapporte au domaine technique général du
transport de fret et notamment du transport de charges disposées sur des palettes.
Ces charges sont par exemple des voitures présentant des gabarits identiques ou
différents.

L’invention concerne plus particuliérement un procédé¢ de
chargement/déchargement d’un espace de chargement et un dispositif de
chargement/déchargement permettant de mettre en ceuvre ledit procédé. Un tel
dispositif peut ainsi équiper un véhicule routier du genre fourgon, remorque,
semi-remorque, convoi articulé, un contenecur destiné a étre chargé sur une semi-

remorque ou un porte-conteneur ou un wagon.

Etat de la technique

On connait par exemple par ’intermédiaire du document US 4,597,712
un appareil pour charger et décharger des semi-remorques. Cet appareil est monté
a Pextrémité arricre d’un espace de chargement et comprend des bras articulés
pour saisir latéralement un véhicule s’appuyant sur des supports de roues et
déplacer I’ensemble vers une position de chargement. Les diverses opérations et
mouvements sont pilotés par un opérateur agissant une console de commande. Un
tel appareil présente 1’inconvénient d’étre command¢ en continu par un opérateur.
En outre, "opérateur ne dispose pas toujours de I’ensemble des informations
nécessaires a un chargement optimal, a un déchargement, a un transport optimal
ou a une distribution imposant des contraintes particuliéres. 11 peut arriver ainsi
que les charges, en "occurrence des véhicules, sont disposées, dans des positions
de chargement non optimales voire dangereuses. Une erreur de chargement ne
peut alors étre corrigée qu’en déplagant & nouveau au moins certaines charges. Il
en résulterait notamment une perte de temps substanticlle. La préhension des
voitures, laquelle doit assurer de par le positionnement des bras de préhension le
non basculement de la voiture est par ailleurs effectuée au jugé par un opérateur.
La préhension peut donc s’avérer étre une opération longue, mais également une
opération relativement dangereuse.

On connait ¢galement un systéme de chargement décrit dans le document
US 5,525,026 au nom de Walter P. DeMonte, lequel présente un certain nombre

d’inconvénients. En effet, le systéme décrit présente une automatisation non
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optimis¢e. En outre, I'intervention d’un opérateur est nécessaire en cas de non

verrouillage de la palette. Aucune action corrective automatisée n’est possible.

Divulgation de ’invention

L’objet de la présente invention vise par conséquent a pallier les
inconvénients de 1’art antéricur en proposant un nouveau procédé de
chargement/déchargement dont la mise en ceuvre est simple, rapide et fiable.

Un autre objet de la présente invention vise a proposer un nouveau
procédé de chargement/déchargement permettant d’assister au micux un
opérateur, notamment en tenant compte d’une quantité importante de données
relatives a des contraintes de chargement, de déchargement ou de transport.

Un autre objet de la présente invention vise a fournir un nouveau
dispositif de chargement/déchargement pour mettre en ceuvre le nouveau procédé
de chargement/déchargement.

Les objets assignés a ’invention sont atteints a 1’aide d’un procéd¢ de
chargement/déchargement d’un espace de chargement dé¢limité par des ¢léments
de structure d’au moins un véhicule routier ou ferroviaire ou un conteneur, avec
des charges comprenant notamment des voitures et/ou du fret, consistant a utiliser
un manipulateur motoris¢ comportant deux bras articulés, notamment dans leur
partie supéricure, pour déplacer les charges de I'extérieur de 1’espace de
chargement vers une position de chargement sur les ¢léments de structure dans
I’espace de chargement et inversement, caractérisé en ce qu’il consiste a :

a- saisir ou importer des données primaires relatives aux charges dans
un automate,

b- calculer automatiquement grace a une intelligence embarquée ou a
distance, la position optimale de chargement pour chaque charge en fonction des
données primaires et de données complémentaires relatives & des contraintes de
chargement et/ou de déchargement, de transport et/ou de distribution des charges,

c- déterminer automatiquement grace a une intelligence embarquée ou
a distance les déplacements automatisés du manipulateur motoris¢ par
I’intermédiaire de I’automate en fonction des calculs effectués lors de ’étape b),

d- saisir automatiquement a 1’aide du manipulateur motoris¢ une
palette dans une position de stockage dans I’espace de chargement et positionner
ladite palette dans une position de chargement située a ’arri¢re du véhicule,

e - disposer une charge sur la palette, et

f-  déplacer automatiquement a 1’aide du manipulateur motoris¢, la

palette supportant la charge dans sa position de chargement optimale et verrouiller
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ladite palette chargée sur les ¢léments de structure du véhicule de maniére
automatique et pilotée par I’automate.

Les objets assignés a I’invention sont ¢galement atteints a 1’aide d’un
procédé de déchargement d’un véhicule chargé selon le procédé de chargement
conforme & la revendication 1, aprés une phase de transport des charges,
caractérisé en ce qu’il consiste a :

g- utiliser D’ensemble des données relatives au chargement
enregistrées pour déterminer une séquence de déchargement des palettes chargées
disposées dans I’espace de chargement,

h-  déverrouiller automatiquement une palette chargée a décharger et
déplacer ladite palette chargée a 1’aide du manipulateur motorisé vers une position
de déchargement extérieure a 1’arriére du véhicule,

1-  dégager la charge de la palette, et

j- ramener et déposer automatiquement a [’aide du manipulateur
motoris¢, la palette vide dans une position de stockage dans I’espace de
chargement.

Par « position de chargement optimale », on entend une position qui soit
compatible avec un volume de chargement maximal tout en exploitant de fagcon
approprice la quantité et la répartition des charges dans 1’espace de chargement.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a réitérer les opérations chargement d) a f) et les opérations de
déchargement g) a i) de maniére a charger, respectivement décharger
complétement le véhicule.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a déplacer le manipulateur motoris¢ de manicre guidée sur les ¢léments
de structure pour pouvoir atteindre chacune des positions de chargement
déterminées.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a charger/décharger un train de véhicules, du genre véhicule a moteur et
remorque, comprenant un premier véhicule comportant un premier espace de
chargement et un second véhicule articulé au premier et comportant un second
espace de chargement.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a I’issue des opérations de chargement/déchargement, a escamoter le
manipulateur motoris¢ dans une position de transport définie sur les ¢léments de
structure. Le manipulateur motoris¢ est alors positionné par exemple dans une

zone arri¢re et haute de 1’espace de chargement.
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Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a déplacer lors du chargement certaines palettes d’une zone de stockage
vers une autre, de maniére a mieux répartir les charges dans le véhicule.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a utiliser un automate embarqué.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a ¢changer des informations avec un opérateur et/ou avec des bases de
stockage de données, via une liaison de communication sans fil reliant I’automate
a un appareil du genre PC, tablette tactile ou téléphone mobile de I’opérateur.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a transmettre a I’opérateur des instructions de chargement et notamment
les sens de roulage sur les palettes lorsque les charges sont des voitures ou sur
I’identification de la charge a déposer sur la palette saisie par le manipulateur
motorisé.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a actualiser réguliérement les données enregistrées dans des bases de
stockage de données alimentant 1’automate.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a utiliser des bases de stockage de données délocalisées par rapport a
|’automate.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a utiliser un moyen de saisic de données, permettant a I’opérateur de
saisir dans I’automate des informations complémentaires, liées par exemple au
chargement, au déchargement ou a des contraintes inattendues, lesquelles doivent
étre prises en compte pour effectuer les opérations de chargement d) a f) ou de
déchargement g) a 1).

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste & immobiliser la palette supportant la charge a I’extérieure du véhicule et
ce a une hauteur donnée, pour sangler et/ou désangler plus facilement la charge
sur la palette.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste & fournir & 1’automate une instruction de poursuite de 1’opération de
chargement ou de déchargement, dés que les opérations respectives pour sangler
ou désangler la charge sont terminées.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé

consiste a transmettre a 1’opérateur des instructions pour sangler les charges entre
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les étapes ¢) et f). 11 va de soi qu’une opération de désanglage est alors nécessaire
lors du déchargement.

Les charges sont par exemple essentiellement constituées de voitures.

Les objets assignés a I’invention sont ¢galement atteints a 1’aide d’un
dispositif de chargement/déchargement pour mettre en ceuvre le procédé de
chargement/déchargement présenté¢ ci-dessus, comprenant un manipulateur
motoris¢ comportant deux bras articulés, notamment dans leur partie supéricure,
destiné a coopérer avec un véhicule pour déplacer les charges de I'extérieur d’un
espace de chargement du véhicule vers une position de chargement sur les
¢léments de structure dans I’espace de chargement et inversement, caractérisé en
ce qu’il comprend :

- une intelligence embarquée ou a distance ;

- un automate pour commander les déplacements automatiques du
manipulateur motoris€ en fonction des calculs effectués par I'intelligence
embarquée ou a distance a partir des données primaires et/ou complémentaires,

- des organes de préhension et d’orientation permettant au manipulateur
motoris¢ de saisir et d’orienter les palettes chargées ou non,

- des moyens de guidage et d’orientation pour déplacer et orienter le
manipulateur motoris¢ le long des ¢léments de structure du véhicule,

- des moyens de verrouillage/déverrouillage des palettes dans leur
position de chargement sur les ¢léments de structure par des moyens comportant
des organes d’actionnement automatisés et pilotés par I’automate, et

- des moyens de communication entre |’automate et ['opérateur
supervisant les opérations automatisées de chargement et de déchargement.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme a I’invention, le
manipulateur motorisé comporte deux bras latéraux articulés et destinés a saisir
une palette, chaque bras latéral ¢étant d’une part monté pivotant avec sa partie
supérieure sur un chariot se déplacant sur un rail de guidage disposé en partie
supéricure des ¢léments de structure et d’autre part assurant avec sa partie
d’extrémité¢ de préhension, un montage pivotant sur un c6té de la palette saisie.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme & 1’invention, les
¢léments de structure et les palettes comportent des organes de fixation respectifs,
coopérant entre eux pour verrouiller et déverrouiller les palettes dans leur position
de chargement, sur les ¢léments de structure.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme a I’invention,
chaque rail de guidage comprend une partie mobile ou télescopique permettant au

dit rail de guidage de s’allonger pour s’¢tendre au moins en partic au-dessus du
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second espace de chargement du second véhicule articulé au premier véhicule, ou
pour faire la jonction avec des rails existant au niveau du second espace de
chargement, les chariots pouvant alors se déplacer d’un espace de chargement a
’autre.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme & 1’invention, les
rails de guidage sont conducteurs électriques, connectés a une source d’énergie
¢lectrique et alimentent en énergie électrique les chariots par I'intermédiaire de
patins.

Le chariot comporte avantageusement deux parties solidaires se
déplagant chacune sur un rail longitudinal.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme & 1’invention, les
bras latéraux sont télescopiques.

Selon un exemple de réalisation du dispositif conforme a I’invention, le
manipulateur est associ¢ a un véhicule et embarqué sur ledit véhicule.

Selon un autre exemple de réalisation du dispositif conforme a
I’invention, le manipulateur est associé a une base de chargement/déchargement et
reste sur ladite base de chargement/déchargement. Le manipulateur n’est donc pas
embarqué et demeure par exemple en sortie d’une chaine de fabrication de
voitures dans une installation fixe. Ceci contribue a alléger substanticllement le
v¢hicule ou porte-voiture.

Selon un autre exemple de réalisation du dispositif conforme a
I’invention, le manipulateur est un module amovible du véhicule de manicre a
¢quiper ou non ledit véhicule. Le véhicule peut donc étre dépourvu d’un tel
manipulateur lorsqu’il effectue des rotations entre des espaces de chargement
¢quipés chacun d’un tel manipulateur.

Un avantage du procédé de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le niveau ¢élevé d’automatisation des opérations de
chargement et de déchargement.

Un autre avantage du procédé de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans une prise en compte d’un grand nombre de données lices
par exemple a des contraintes de transport, de chargement et/ou de 1’organisation
de la distribution/livraison des charges.

Un autre avantage du procédé de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans une prise en compte en temps réel de paramétres
supplémentaires, saisis par ’opérateur et influengant par exemple le chargement
et/ou le déchargement. Il peut s’agir par exemple d’une opération de chargement

de charges modifiée, obligeant le calculateur a recalculer un nouveau chargement
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optimal. Il peut aussi s’agir de défectuosités dans les ¢léments de structure rendant
des positions de chargement correspondantes non accessibles.

Un autre avantage du procédé de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans un gain de temps substantiel lors des opérations de
chargement et de déchargement. En effet, ’automatisation de ces opérations
permet a I’opérateur, par exemple lors du chargement de voitures, a aller chercher
une autre voiture a charger, pendant que l’automate procéde au placement
automatis¢ d’une voiture dans sa position de chargement. Un gain de temps
similaire est observé lors des opérations de déchargement.

Un avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans la grande fiabilité qu’il procure et ce malgré un degré ¢levé
d’automatisation.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait qu’il s’adapte a des charges de nature différente.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait qu’il permet de charger et de décharger trés
facilement et en toute sécurité des espaces de chargements distincts d’un convoi
articulé, constitué par exemple d’une remorque articulée & un véhicule motorisé.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait que ’automate n’exécute que des ordres regus de la
part d’une intelligence embarquée ou a distance. Cette intelligence embarquée
peut par exemple é&tre un ordinateur connect¢ a |’automate, tandis que
I’intelligence a distance peut par exemple étre un ordinateur présent au sein d’un
unité centrale, en communication a distance avec 1’automate.

Cette intelligence embarquée ou a distance utilise un logiciel spécifique
prévu pour effectuer les calculs nécessaires a partir des données primaires et/ou
complémentaires afin de déterminer la position et |’orientation optimales de
chargement pour chaque charge et de déterminer automatiquement les
déplacements qui en résultent pour le chargement de chaque charge.

A partir de ces calculs, I'intelligence embarquée ou a distance transmet
alors a I’automate les consignes de mouvement nécessaires pour le déplacement
automatis¢ du manipulateur motorisé.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait que la vérification du verrouillage de la palette est
faite en utilisant des capteurs d’effort prévus au moins a chaque extrémité de la
palette. Lorsque le manipulateur motoris¢ tire sur la palette, il vérifie que les au

moins quatre capteurs d’effort détectent un effort. Si tel n’est pas le cas, cela
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signifiec que les plots de verrouillage ne sont pas correctement engagés. Le
manipulateur motorisé effectue alors de légers mouvements jusqu’a la détection
d’effort au niveau de tous les capteurs d’effort. Ces capteurs d’effort sont
avantageusement trés robustes et ne sont pas susceptibles de s’encrasser.

Ainsi, en cas de détection d’un dysfonctionnement dans ’activation du
verrouillage, le dispositif de chargement/déchargement conforme a I’invention
génére une opération de repositionnement.

Un tel repositionnement entre la palette et la structure porteuse consiste a
déplacer 1égérement la palette pour utiliser les tolérances de positionnement et
activer ainsi de fagon certaine les moyens de verrouillage.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait que I’intelligence embarquée ou a distance, pour ses
calculs, ne tient pas sculement compte des dimensions des charges, mais
¢galement de leur forme ou ¢pure, de leur masse et de la position du centre de
gravité pour une optimisation du chargement.

Un autre avantage du dispositif de chargement/déchargement conforme a
I’invention réside dans le fait qu’il utilise un manipulateur motoris¢ comportant
des bras pouvant étre déployés a I’arriére du véhicule de chargement, sans qu’il
soit nécessaire de faire sortir, méme particllement le chariot comportant le
manipulateur en dehors du gabarit du véhicule de chargement.

Par I'utilisation de bras rigides, le manipulateur motorisé est capable de
manipuler des charges de poids €levé en toute sécurité, sans aucun risque de
balancement.

Le dispositif de chargement/déchargement conforme a I’invention est
¢galement prévu pour tenir compte de la flexion des bras manipulateurs articulés
lors de la manipulation de charges de poids élevé, flexion qui entraine un
déplacement vers le bas des palettes, et I’intelligence embarquée ou a distance

tient avantageusement compte de cette flexion dans ses calculs.

Bréve description des dessins
D'autres caractéristiques et avantages de la présente invention
apparaitront plus clairement a la lecture de la description qui va suivre, faite en
référence au dessin annexé, donné a titre d’exemple non limitatif, dans lequel:
- la figure 1 est un organigramme fonctionnel illustrant un exemple de mise en

ceuvre du procédé conforme a I’invention,
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- la figure 2 est une vue en perspective d’un exemple de réalisation d’un
véhicule pouvant étre chargé et déchargé selon un exemple de mise en ceuvre
du procéd¢ de chargement/déchargement conforme a 1’invention,

- les figures 3 et 4 sont des vues de face d’exemples de réalisation de véhicules
pouvant étre chargés et déchargés selon un exemple de mise en ceuvre du
procédé de chargement/déchargement conforme a 1’invention,

- la figure 5 illustre en perspective un exemple de réalisation d’un véhicule
avec des palettes de chargement vides, disposées dans des positions de
chargement selon le procéd¢ conforme a I’invention,

- la figure 6 illustre en perspective un exemple de réalisation d’un véhicule
avec des palettes supportant des charges, disposées dans des positions de
chargement selon le procédé¢ conforme a I'invention,

- les figures 7 a 13 représentent un exemple de véhicule dans diverses phases
de chargement lors de la mise en cuvre du procédé de
chargement/déchargement conforme a 1’invention,

- les figures 14 & 17 illustrent diverses positions du manipulateur motorisé lors
d’une opération de préhension et de chargement d’une palette supportant une
voiture,

- la figure 18 illustre le manipulateur motoris¢ déplagant une palette chargée
dans la partie supérieur du véhicule, vers une position de chargement, et

- la figure 19 illustre le manipulateur motorisé, lorsque ce dernier a dispos¢ la
palette chargée dans sa position de verrouillage sur la structure du véhicule,
laquelle comporte des exemples de treillis permettant un verrouillage

longitudinal et vertical de la palette.

Mode(s) de réalisation de I’invention

Les ¢léments structurellement et fonctionnellement identiques et présents
sur plusieurs figures distinctes, sont affectés d’une méme référence numérique ou
alphanumérique.

La figure 1 est un organigramme fonctionnel illustrant un exemple de
mise en ceuvre du procédé conforme a Il'invention. Le procédé de
chargement/déchargement conforme & I'invention est mis en ceuvre en utilisant
des bases de stockage de données primaires 1, 2 et 3. Ces données sont relatives a
des contraintes de livraison des charges, a des contraintes de réglementations du
transport (hauteur maximale autorisée, charge maximale par essicu autorisée etc.)
et/ou a des contraintes lies a une répartition optimale des charges dans le ou les

espaces de chargement.
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Le nombre de bases de stockage de données 1, 2, 3 peut bien entendu étre
variable. Il est possible d’imaginer une base de données 1 dé¢localisée au si¢ge du
transporteur, une base de données 2 délocalisée dans un service de réglementation
des transports et une base de données 3 délocalisée chez un client du transporteur.

Le procéd¢ de chargement/déchargement conforme a 1’invention est mis
en ceuvre en utilisant également un calculateur 4. Ce dernier est alimenté avec des
données provenant d’une ou plusieurs bases de stockage de données 1, 2, 3. Un
logiciel adéquat est chargé dans le calculateur 4 pour déterminer les positions de
chargement des charges en fonctions des données recues. Le calculateur 4 est soit
embarqué, soit délocalis¢ de préférence au siege du transporteur.

Le logiciel génére ensuite des instructions correspondantes, lesquelles
sont transmises & un automate 5 embarqué, lequel commande des actionneurs
¢lectriques, hydrauliques ou pneumatiques d’un manipulateur 6 motorisé.

Les déplacements du manipulateur 6, saisissant une palette vide ou
supportant une charge, sont alors commandé¢s de fagon entiérement automatisée
par 'automate 5. Ce dernier comporte avantageusement des moyens électriques
ou ¢lectroniques pour piloter des actionneurs ainsi que des moyens pour
mémoriser les instructions d’actionnement prédéfinies grace au calculateur 4.

Le procéd¢ de chargement/déchargement conforme a 1’invention est mis
en ceuvre en utilisant selon une variante de mise en ceuvre conforme a 1’invention,
un moyen de communication 7 permettant a un opérateur de communiquer avec le
calculateur 4 soit directement, soit via 1’automate 3.

L’opérateur peut par exemple saisir sur clavier ou sur un écran tactile des
données spécifiques nécessaires a la mise en ceuvre du procédé de
chargement/déchargement conforme a l'invention. Le calculateur 4 peut alors
redéfinir si nécessaires les positions de chargement, la répartition des charges ou
les ordres de chargement ou de déchargement en modifiant de fagon adéquate les
instructions transmises a I’automate 5.

A titre d’exemple, les liaisons de communication entre les bases de
stockage de données 1, 2, 3 et le calculateur 4 embarqué, sont des liaisons sans fils
8 du genre GSM. La liaison de communication entre le moyen de communication
7 de ’opérateur et le calculateur 4 ou I’automate 5 est par exemple du genre GSM
ou WIFI.

Le moyen de communication 7 est par exemple constitué¢ d’un téléphone

mobile, d’un ordinateur portable ou d’une tablette tactile.
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Les signaux de commande transmis de [’automate 5 vers des actionneurs
du manipulateur 6 passent de préférence dans des liaisons filaires 9 ou par des
liaisons sans fils du genre wifi.

La communication entre le calculateur 4 et ’automate 5 est ¢tablie soit
avec une liaison filaire 9 lorsque ledit calculateur 4 est embarqué, soit avec une
liaison sans fil 8, lorsque ledit calculateur 4 est localisé a distance par exemple au
si¢ge du transporteur.

D’autres configurations de liaisons de communication peuvent également
étre envisagées dans le cadre de la présente invention.

La figure 2 est une vue en perspective d’'un exemple de réalisation d’un
véhicule, en ’occurrence une semi-remorque 10 chargée avec des voitures 20.

Les figures 3 et 4 sont des vues de face d’exemples de réalisation de
véhicules chargés avec des voitures 20. Le véhicule de la figure 3 est une semi-
remorque 10 alors que le véhicule de la figure 4 est une remorque 10a attelée a un
v¢hicule motorisé 10b.

La figure 4 illustre un convoi articulé comprenant la remorque 10a
chargée avec des voitures 20 disposées sur des palettes 14 selon une répartition
donnée et le véhicule motoris¢ 10b, dont le chassis constitue au moins en partie
les ¢léments de structure 11, délimite un second espace de chargement.

Les deux espaces de chargement, [’une sur la remorque 10a, I’autre sur le
chéssis, sont alors accessibles aux charges, du genre voitures, grace a des rails
longitudinaux 12 de la remorque 10a, lesquels présentent une partic mobile leur
permettant de s’allonger et de s’¢tendre vers le chassis pour réaliser la jonction
avec ses portions de rails longitudinaux 12b du chassis. Les parties mobiles des
rails longitudinaux 12 peuvent aussi s’étendre au moins en partic au-dessus du
second espace de chargement. Un chariot 16 comportant le manipulateur 6 peut
alors se déplacer au-dessus des deux espaces de chargement.

A titre de variante, il est possible de faire avancer le chariot 16 jusqu’a
une position extréme avant de la remorque 10a et de I'immobiliser. Les rails
longitudinaux 12 sont alors déverrouillés et translatés vers I’avant au-dessus du
chaéssis et ce par tout mécanisme connu. Le chariot 16 peut alors poursuivre son
déplacement au-dessus du chassis pour déposer ou saisir une palette 14 chargée.
En déplacant a nouveau les rails longitudinaux 12 en sens inverse, le chariot 16
peut & nouveau se mouvoir jusqu’a I’extrémité arriére de la remorque 10a.

La figure 5 illustre en perspective un exemple de réalisation d’une semi-
remorque 10 avec des palettes 14 de chargement vides, disposées dans des

positions de chargement selon le procédé conforme a ’invention. Le chariot 16 et
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le manipulateur 6 se trouvent disposés dans une position de transport située en
partie haute et arri¢re de la semi-remorque 10.

La figure 6 est une vue en perspective d'un exemple de réalisation d’un
véhicule pouvant étre chargé et déchargé selon un exemple de mise en ceuvre du
procédé de chargement/déchargement conforme a I'invention. Le véhicule est
constitu¢ d’une semi-remorque 10, laquelle comporte des €léments de structure 11
délimitant un espace de chargement. Les ¢léments de structure 11 sont par
exemple des montants latéraux reliés a leur extrémité supérieur par un rail
longitudinal 12.

Des charges 13 sont positionnées sur les ¢léments de structure 11 par
I’intermédiaire de palettes 14.

Le manipulateur 6 comporte deux bras latéraux 15 destinés a saisir une
palette 14. Chaque bras latéral 15 est d’une part monté pivotant avec sa partie
supérieure sur un chariot 16 se déplagant sur les rails longitudinaux 12 de guidage
et d’autre part assure avec sa partie d’extrémité inférieure la préhension de la
palette 14. Cette préhension s’effectue sur chaque c6té latéral de la palette 14.

A cet effet, chaque bras latéral 15 présente a son extrémité inférieure, un
préhenseur 17 permettant d’établir une liaison articulée avec la palette 14. Le
préhenseur 17 comporte avantageusement des griffes escamotables venant
s’engager dans des logements correspondants prévus sensiblement vers le centre
de chaque bord latéral de la palette 14. La palette 14 peut alors étre verrouillée sur
les bras latéraux 15.

Les figures 7 a 13 représentent une semi-remorque 10 dans diverses
configurations de chargement lors de la mise en ceuvre du procéd¢ de
chargement/déchargement conforme a I’invention.

La figure 7 montre ainsi un chargement a vide de la semi-remorque 10.
Le manipulateur 6 est déplacé a Iarricre de la semi-remorque 10, avec les bras
latéraux 15 orientés vers le bas, de maniére & pouvoir débuter I'opération de
chargement. Les palettes 14 reposent sur le fond de I’espace de chargement dans
la semi-remorque 10.

La figure 8 montre le préhenseur 6 saisissant par I’intermédiaire des bras
latéraux 15 une premicre palette 14 dans ’espace de chargement, pour la disposer
a I’arriére de la semi-remorque 10, par exemple au sol, a des fins de chargement.

La figure 9 montre la palette 14 supportant un véhicule 20 et soulevée par
les bras latéraux 15. La palette 14 ainsi chargée est ensuite déplacée vers
I’intérieur de I’espace de chargement de la semi-remorque 10 par I’intermédiaire

du chariot 16 roulant sur les rails longitudinaux 12.
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La figure 10 illustre une phase de chargement dans laquelle les bras
latéraux 15 soulévent au maximum la palette 14 supportant la voiture 20. Le
chariot 16 peut alors déplacer la voiture 20 vers 1’avant de [’espace de
chargement, par exemple en passant au-dessus d’une charge ou d’une autre
voiture 20 d¢ja disposée dans 1’espace de chargement.

La figure 11 montre le placement de la palette 14 supportant la premicre
voiture 20 4 ’avant de la semi-remorque 10 par 'intermédiaire du chariot 16 et
des bras latéraux 15. Le manipulateur motorisé¢ 6, peut ensuite saisir une autre
palette 14 vide pour poursuivre le chargement de la semi-remorque 10.

La figure 12 montre ainsi le manipulateur motorisé 6 lorsqu’il saisit avec
les bras latéraux 15, une palette 14 vide, aprés avoir positionné et verrouill¢ la
seconde voiture 20 dans 1’espace de chargement de la semi-remorque 10.

La figure 13 montre la derni¢re phase de chargement de la semi-
remorque 10. Cette derniére est déja chargée avec cinq voitures 20 et 1’espace de
chargement restant permet de charger une sixiéme voiture 20 en utilisant des
rampes 21. Cette derniére voiture 20 doit étre conduite dans sa position de
chargement par I'opérateur, car le manipulateur motoris¢ 6 n’est plus en mesure
de manipuler et de déplacer la derni¢re palette 14 chargée, lorsque 1’avant-
derniére voiture 20 est disposée avec sa palette 14 dans la position arriére et haute
de I’espace de chargement.

Selon un autre exemple de réalisation, non représenté, les rampes 21 sont
remplacées par un plateau glissant le long de poutres et actionné hydrauliquement
ou ¢électriquement.

Les figures 14 a 17 illustrent diverses positions du manipulateur motorisé
6 lors d’une opération de préhension et de chargement d’une palette 14 supportant
une voiture 20 en position arriére. Les figures 14 et 16 montrent respectivement
selon une vue de face et selon une vue en perspective partielles, le manipulateur
motoris¢ 6 placant une palette 14 au sol. Cette palette 14 est chargée avec une
voiture 20. Les figures 15 et 17 montrent respectivement selon une vue de face et
selon une vue en perspective partielle, le manipulateur motorisé 6 placant une
palette 14 chargée dans une position intermédiaire. Cette derniére permet de
soulever la palette 14 chargée par rapport au sol. Cette position intermédiaire
stabilisée, permet par exemple a ["opérateur de sangler la voiture 20 sur la palette
14 avant que le manipulateur motoris¢ 6 ne poursuit la phase de chargement.

La figure 18 illustre le manipulateur motoris¢ 6 déplacant une palette 14

chargée dans la partie supéricur du véhicule vers une position de chargement. La
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palette 14 est maintenue sensiblement horizontale durant cette phase de
déplacement.

La figure 18 illustre un exemple de réalisation d’un bras latéral 15
télescopique articulé sur le chariot 16. Le pivotement autour d’une articulation
16a est assuré par exemple par un premier vérin de commande 24. Le pivotement
du préhenseur 17 par rapport au bras latéral 15 est assuré grace a un second vérin
de commande 25. Un vérin de télescope 26 est par exemple associé¢ a chaque bras
latéral 15 télescopique.

La figure 19 illustre le manipulateur motoris¢ 6, lorsque ce dernier a
disposé¢ la palette 14 chargée, dans une position de verrouillage sur la structure du
véhicule. La structure ou les parois latérales du véhicule comportent
avantageusement des zones de verrouillage 22 ou 23 lesquelles sont pourvues de
logements ou de plots escamotables permettant de verrouiller ladite palette 14.
D’autres moyens de verrouillage connus peuvent ¢galement étre envisagés dans le
cadre de la présente invention.

Les bras latéraux 15 sont avantageusement télescopiques et ils sont
articulés sur leur chariot 16. Les préhenseurs 17 sont eux articulés sur les
extrémités inférieures des bras latéraux 15.

La figure 19 montre ainsi un exemple de position dans laquelle la palette
14 est inclinée vers le bas dans une partie haute de 1’espace de chargement.

La figure 19 illustre également une remorque 10 sur laquelle les ¢léments
de structure 11 sont réalis€s avec des montants reliant les rails 12 et permettant de
supporter des parois par exemple sous forme d’¢léments de couverture rigides ou
souples.

Les zones de verrouillage 22 ou 23 présentent avantageusement des
logements pour recevoir des plots de verrouillage escamotables coopérant avec les
palettes 14. A titre d’exemple, lorsqu’une palette 14 est arrivée dans sa position de
chargement, les plots de verrouillage s’engagent dans les logements
correspondants des parois ou treillis pour verrouiller ladite palette 14 sur la
structure 11. Une fois la palette 14 verrouillée, les préhenseurs 17 se déconnectent
de ladite palette 14. Les logements bloquent ainsi la palette 14 en empéchant tout
mouvement de celle-ci, notamment tout mouvement horizontal et vertical.

Alternativement, les logements peuvent étre répartis sur la palette 14 et
les plots de verrouillage sont montés sur le chassis.

La figure 19 illustre le dispositif de chargement/déchargement dans une
position de chargement extréme supéricure. Pour que la palette 14 atteigne une

telle position, il convient de commander une contraction maximale ou presque du
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premier vérin de commande 24 et une extension maximale ou presque du second
vérin de commande 25. On obtient ainsi I’inclinaison vers le bas et vers [’avant de
la palette 14.

Lors d’un exemple de mise en ceuvre préférenticl du procédé de
chargement/déchargement conforme a I’invention, on exécute successivement les
¢tapes suivantes.

Lors d’une premicre &tape a), on saisit ou on importe des données
primaires relatives aux charges dans ’automate 5. Ces données primaires sont
relatives par exemple aux dimensions, au poids et/ou & une orientation
préférentielle de chaque charge.

Lors d’une étape b), on détermine grice a 1’automate 5, la position
optimale de chargement pour chaque charge en fonction des données primaires et
de  données  complémentaires  relatives a4  des  contraintes  de
chargement/déchargement, de transport et/ou de distribution des charges. Ces
données complémentaires sont par exemple saisies par I’opérateur

Lors d’une étape c), on détermine les déplacements automatisés du
manipulateur 6 motorisé par I'intermédiaire de 1’automate 5.

Lors d’une étape d), on saisit automatiquement a 1’aide du manipulateur
6 motoris¢ une palette 14 dans une position de stockage dans l’espace de
chargement et on positionne ladite palette 14 dans une position de chargement
situ¢e a I’arriére du véhicule. La palette 14 est par exemple posée a plat sur le sol.

On dispose ensuite, lors d’une étape ¢), une charge sur la palette 14.

Lors d’une ¢étape f), on déplace automatiquement a ['aide du
manipulateur 6 motoris¢, la palette 14 supportant la charge, dans sa position de
chargement optimale et on verrouille automatiquement ladite palette 14 chargée
sur les ¢1éments de structure 11 du véhicule.

A des fins de déchargement, on utilise I’ensemble des données relatives
au chargement enregistrées, pour déterminer selon une étape g) une séquence de
déchargement des palettes chargées 14 disposées dans I’espace de chargement.

Ensuite, on déverrouille automatiquement, selon une étape h), la palette
14 chargée et on déplace cette dernic¢re a I’aide du manipulateur 6 motoris¢ vers
une position de déchargement extérieure a I’arriére du véhicule.

Selon une ¢tape 1), on dégage la charge de la palette 14.

Enfin, selon une étape j), on raméne et on dépose automatiquement a
I’aide du manipulateur 6 motoris¢, la palette 14 vide dans une position de

stockage dans 1’espace de chargement.
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Les positions de chargement et les positions de déchargement sont
situées en général soit directement au sol, soit sur un quai.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a réitérer les opérations chargement d) a f) et les opérations de
déchargement g) a j) de maniére a charger, respectivement décharger
complétement le véhicule.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a déplacer le manipulateur motoris¢ de manicre guidée sur les ¢léments
de structure pour pouvoir atteindre chacune des positions de chargement
déterminées.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a charger/décharger un train de véhicules, du genre véhicule & moteur et
remorque, comprenant un premier véhicule comportant un premier espace de
chargement et un second véhicule comportant un second espace de chargement.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a I’issue des opérations de chargement/déchargement, a escamoter le
manipulateur motoris¢ 6 dans une position de transport définie sur les ¢léments de
structure.

Avantageusement, le procéd¢ consiste a déplacer lors du chargement
certaines palettes 14 d’une zone de stockage vers une autre de maniére & micux
répartir les charges sur le véhicule.

Le procédé utilise de préférence un automate embarque.

Le procédé consiste aussi a échanger des informations entre un opérateur,
des bases de stockage de données 1, 2, 3 et 'automate 5 via des liaisons de
communication sans fil. L’opérateur posséde a cet effet un appareil du genre PC,
téléphone mobile ou tablette tactile.

Le procédé¢ conforme a ’invention permet selon un exemple de mise en
ceuvre, a transmettre a ["opérateur des instructions de chargement et notamment
les sens de roulage sur les palettes lorsque les charges sont des voitures ou sur
I’identification de la charge a déposer sur la palette saisie par le manipulateur 6
motorisé.

Les données enregistrées dans des bases de stockage de données 1, 2, 3
alimentant 1’automate sont avantageusement actualisées réguli¢rement. Les bases
de stockage de données 1, 2, 3 sont par exemple délocalisées par rapport a
I’automate 5.

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé

consiste a utiliser un moyen de saisie de données, du genre PC, tablette tactile ou
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téléphone mobile, permettant a ['opérateur de saisir dans |’automate des
informations complémentaires, liées par exemple au chargement, au
déchargement ou a des contraintes inattendues, lesquelles doivent étre prises en
compte pour effectuer les opérations de chargement d) a f) ou de déchargement g)
aj).

Selon un exemple de mise en ceuvre conforme a ’invention, le procédé
consiste a fournir & 1’automate une instruction de poursuite de I'opération de
chargement ou de déchargement, dés que les opérations respectives pour sangler
ou désangler la charge sont terminées.

Le procéd¢ consiste avantageusement a transmettre a 1’opérateur des
instructions pour sangler les charges entre les étapes ¢) et f) ou pour désangler les
charges lors du déchargement. Ces opérations sont effectuées lorsque la palette 14
supportant une charge est disposée dans une position arriére, stabilisée et
surélevée par rapport au sol, comme le montre par exemple la figure 15.

Il est évident que la présente description ne se limite pas aux exemples
explicitement décrits, mais comprend également d’autres modes de réalisation
et/ou de mise en ceuvre. Ainsi, une caractéristique technique décrite peut étre
remplacée par une caractéristique technique ¢quivalente, sans sortir du cadre de la
présente invention et une étape décrite de mise en ceuvre du procédé peut étre

remplacée par une étape équivalente sans sortir du cadre de I’invention.
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REVENDICATIONS

1. Procédé¢ de chargement d’un espace de chargement délimité par

des éléments de structure d’au moins un véhicule routier ou ferroviaire ou un

conteneur, avec des charges comprenant notamment des voitures et/ou du fret,

consistant a utiliser un manipulateur motoris¢é comportant deux bras articulés,

notamment dans leur partie supérieure, pour déplacer les charges de I’extéricur de

I’espace de chargement vers une position de chargement sur les ¢léments de

structure dans I’espace de chargement et inversement, caractérisé en ce qu’il

consiste a :

a-

b-

saisir ou importer des données primaires relatives aux charges dans un
automate,

calculer automatiquement grace a une intelligence embarquée ou a
distance, la position optimale de chargement pour chaque charge en
fonction des données primaires et de données complémentaires relatives a
des contraintes de chargement et/ou de déchargement, de transport et/ou de
distribution des charges,

déterminer automatiquement grace a une intelligence embarquée ou a
distance les déplacements automatisés du manipulateur motoris¢ par
I'intermédiaire de 1’automate en fonction des calculs effectués lors de
I’¢tape b),

saisir automatiquement a ’aide du manipulateur motoris¢ une palette dans
une position de stockage dans 1’espace de chargement et positionner ladite
palette dans une position de chargement située a I’arriére du véhicule,
disposer une charge sur la palette, et

déplacer automatiquement a I’aide du manipulateur motoris¢, la palette
supportant la charge dans sa position de chargement optimale et verrouiller
ladite palette chargée sur les ¢léments de structure du véhicule de maniére

automatique et pilotée par I’automate.

2. Procédé de déchargement d’un véhicule chargé selon le procédé

de chargement conforme a la revendication 1, aprés une phase de transport des

charges, caractérisé en ce qu’il consiste a :

g_

utiliser I’ensemble des données relatives au chargement enregistrées pour
déterminer une séquence de déchargement des palettes chargées disposées

dans I’espace de chargement,
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h - déverrouiller automatiquement une palette chargée et déplacer ladite
palette chargée a ’aide du manipulateur motoris¢ vers une position de
déchargement extérieure a I’arriére du véhicule,

1- dégager la charge de la palette, et

j- ramener et déposer automatiquement a I’aide du manipulateur motorisé, la

palette vide dans une position de stockage dans I’espace de chargement.

3. Procédé selon la revendication 2, caractérisé en ce qu’il consiste
a réitérer les opérations chargement d) a f) et les opérations de déchargement g) a

j) de maniére a charger, respectivement décharger complétement le véhicule.

4.  Procédé selon I'une quelconque des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce qu’il consiste a déplacer le manipulateur motoris¢ de manicre
guidée sur les ¢léments de structure pour pouvoir atteindre chacune des positions

de chargement déterminées.

5. Procédé selon 1'une quelconque des revendications 1 a 4,
caractéris¢ en ce qu’il consiste a charger/décharger un train de véhicules, du genre
véhicule a moteur et remorque, comprenant un premier véhicule comportant un
premier espace de chargement et un second véhicule comportant un second espace

de chargement.

6. Procédé¢ selon 1'une quelconque des revendications 1 a 5,
caractéris¢ en ce qu'il consiste a l'issue des opcrations de
chargement/déchargement, a escamoter le manipulateur motoris¢ dans une

position de transport définie sur les ¢léments de structure.

7.  Procédé selon 1'une quelconque des revendications 1 a 6,
caractéris¢ en ce qu’il consiste a déplacer lors du chargement certaines palettes
d’une zone de stockage vers une autre de maniére a mieux répartir les charges sur

le véhicule.

8.  Procéd¢ seclon I'une quelconque des revendications 1 a 7,

caractéris¢ en ce qu’il consiste a utiliser un automate embarqué.

9. Procédé selon la revendication 8, caractérisé en ce qu’il consiste

a ¢changer des informations avec un opérateur et/ou avec des bases de stockage de
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données via une liaison de communication sans fil reliant I’automate a un appareil

du genre PC, téléphone mobile ou tablette tactile de 1’opérateur.

10. Procédé selon la revendication 9, caractérisé en ce qu’il consiste
a transmettre a ’opérateur des instructions de chargement et notamment les sens
de roulage sur les palettes lorsque les charges sont des voitures ou sur
I’identification de la charge a déposer sur la palette saisie par le manipulateur

motorisé.

11. Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 10,
caractérisé en ce qu’il consiste a actualiser réguliérement les données enregistrées

dans des bases de stockage de données alimentant 1’automate.

12.  Procéd¢ selon la revendication 11, caractéris¢ en ce qu’il
consiste a utiliser des bases de stockage de données délocalisées par rapport a

I’automate.

13. Procédé sclon 'une quelconque des revendications 9 a 12,
caractéris¢ en ce qu’il consiste a utiliser un moyen de saisic de données,
permettant & 1’opérateur de saisir dans [’automate des informations
complémentaires, liées par exemple au chargement, au déchargement ou a des
contraintes inattendues, lesquelles doivent étre prises en compte pour effectuer les

opérations de chargement d) a f) ou de déchargement g) a1).

14. Procédé sclon 'une quelconque des revendications 1 a 13,
caractéris¢ en ce qu’il consiste a immobiliser la palette supportant la charge a
I’extérieure du véhicule et ce a une hauteur donnée pour sangler et/ou désangler la

charge sur la palette.

15. Procéd¢ selon la revendication 14, caractéris¢ en ce qu’il
consiste a fournir & 1’automate une instruction de poursuite de I'opération de
chargement ou de déchargement, dés que les opérations respectives pour sangler

ou désangler la charge sont terminées.

16. Procédé¢ selon la revendication 14 ou 15, caractérisé en ce qu’il
consiste a transmettre des instructions pour sangler ou désangler les charges a

I’opérateur.
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17. Procédé sclon 'une quelconque des revendications 1 a 16,

caractérisé en ce que les charges sont essentiellement constituées de voitures.

18. Dispositif de chargement/déchargement pour mettre en ceuvre le
procédé de chargement/déchargement selon I'une quelconque des revendications
1 a 17, comprenant un manipulateur motoris¢ comportant deux bras articulés,
notamment dans leur partie supérieure destiné a coopérer avec un véhicule pour
déplacer les charges de I'extérieur d’un espace de chargement du véhicule vers
une position de chargement sur les éléments de structure dans 1’espace de
chargement et inversement, caractérisé en ce qu’il comprend :

- une intelligence embarquée ou a distance ;- un automate pour commander
les déplacements automatiques du manipulateur motorisé en fonction des
calculs effectués par l'intelligence embarquée ou a distance a partir des
données primaires et/ou complémentaires,

- des organes de préhension et d’orientation permettant au manipulateur
motoris¢ de saisir et d’orienter les palettes chargées ou non,

- des moyens de guidage et d’orientation pour déplacer et orienter le
manipulateur motoris¢ le long des ¢léments de structure du véhicule,

- des moyens de verrouillage/déverrouillage des palettes dans leur position de
chargement sur les éléments de structure par des moyens comportant des
organes d’actionnement automatisés et pilotés par 1’automate, et

- des moyens de communication entre ’automate et ['opérateur supervisant

les opérations automatisées de chargement et de déchargement.

19. Dispositif de chargement/déchargement selon la revendication 18,
caractéris¢é en ce que le manipulateur motorisé comporte deux bras latéraux
articulés et destinés a saisir une palette, chaque bras latéral étant d’une part monté
pivotant avec sa partie supérieure sur un chariot se déplacant sur un rail de
guidage disposé en partie supéricure des ¢léments de structure et d’autre part
assurant avec sa partie d’extrémité de préhension, un montage pivotant sur un c6té

de la palette saisie.

20. Dispositif de chargement/déchargement selon la revendication 18
ou 19, caractéris¢ en ce que les ¢léments de structure et les palettes comportent

des organes de fixation respectifs, coopérant entre eux pour verrouiller et
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déverrouiller les palettes dans leur positions de chargement, sur les ¢léments de

structure.

21. Dispositif de chargement/déchargement selon la revendication 19,
pour mettre en ceuvre le procédé¢ de chargement/déchargement sclon la
revendication 5, caractéris€ en ce que chaque rail de guidage comprend une partie
mobile ou télescopique permettant au dit rail de guidage de s’allonger pour
s’¢tendre au moins en partie au-dessus du second espace de chargement du second
véhicule articulé au premier véhicule, ou pour faire la jonction avec des rails
existant au niveau du second espace de chargement, les chariots pouvant alors se

déplacer d’un espace de chargement a ’autre.

22. Dispositif de chargement/déchargement selon la revendication 19,
caractérisé en ce que les rails de guidage sont conducteurs €lectriques, connectés a
une source d’énergie ¢lectrique et alimentent en énergie ¢lectrique les chariots par

I’intermédiaire de patins.

23. Dispositif de chargement/déchargement selon 1'une quelconque
des revendications 19 a 22, caractéris¢ en ce que les bras latéraux sont

télescopiques.

24. Dispositif selon 'une quelconque des revendications 18 a 23,
caractérisé en ce que le manipulateur est associ¢ au véhicule et embarqué sur ledit

véhicule.

25. Dispositif selon 'une quelconque des revendications 18 a 23,
caractéris¢ en ce que le manipulateur est associé a une base de
chargement/déchargement et demeure sur ladite base entre deux opérations de

chargement/déchargement successives.
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